stacker crane control system - has upper and lower photoelectric 
sensors side by side in vertical position on lift side 



ABSTRACT DE 4332432 (A1) 

A level detector device (3,4) is provided and a lifting platform is located on an upper 
or a lower level in a fork zone, in which the fork can move in the extended state. A 
drive extent detector (9,10) detects a drive extent for a linear lifting part. A memory 
device (11) stores a drive extent value in a predetermined position, and a control unit 
(8) controls the operation of the linear lifting part on the basis of the stored value. The 
value stored in the memory (1 1) is updated when the lifting platform moves vertically 
between the upper and lower levels of the fork zone. The extent of the fork zone is 
equal to the length of a plate in a vertical direction, which is provided on a mast along 
which the lifting platform moves. The level detector (3,4) has an upper and a lower 
photo-electric sensor for detection of the plate. USE/ADVANTAGE - The stacker 
crane control permits a precise determn. of a stopping position 
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1. Stacker crane characterized, through 

- level detector mechanism (3, 4) to detecting that a lifting platform (1) is on an upper or 
lower level in a fork zone, in which the fork in driven out state can be up and abbewegt, 

- drive size detector size (9, 10) for detecting a drive-large for a linear lift-hurry, 

- storage means (1 1) to memories of a drive large value in a predetermined position, and 

- a controller (8) to steering the operation of the linear lifting part on the base of the stored 
values, 

- whereby become updated in the storage means (11) the stored values, if the lifting platform 
itself vertical between the upper and lower level of the fork zone moved. 

2. Stacker crane according to claim 1 , where the distance of the fork zone is the same length 
of a plate (5) in vertical direction, which is at mast (2) a provided, at that the lifting platform 
(1) itself along moved, and whereby the level detector mechanism (3, 4) exhibits an upper 
and a lower photoelectric sensor for detecting the plate (5). 

3. Stacker crane according to claim 1 or 2, where a drive large detector mechanism (9, 10) 
covers a motor (10), which the linear lift-hurry for inducing the lifting platform upward or 
propels downward, and an encoder (9) to detecting the revolution of the motor (10). 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Stapelkran 

@ Ein oberer photoelektrischer Sensor und em unterer 
photoelektrischer Sensor slnd Seite an Seite in Vertikalrich- 
tung an einer Hebeseite vorgesehen, wahrend eine Platte an 
einer Mastseite angebracht ist, wodurch eine Zone definiert 
wird, in der der Lift sich vertikal bewegt mit einer Gabel in 
einem vorgestreckten Zustand. Da der Uft die Aufnahme 
und die Abgabe von Gutem innerhalb dieser Zone ausfuhrt, 
tritt eine Expansion oder eine Kontraktion einer Kette auf, 
welche zur Bewegung des Liftes vertikal 1st und es tritt eine 
Oifferenz zwischen einem Wert eines Encoders auf, der zum 
Detektieren der Umdrehungen eines Kettenantriebsmotors 
ist, und einem Wert einer bestimmten Anhaitestellung, die in 
einem Speicher gespeichert ist, wodurch die Korrektur und 
das Aktualisieren des gespeicheiten Wertes mdgltch ist. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf einen Stapelkran in 
einem automatisierten Lager zum Befdrdern von Gfl- 
tern, w^hrend er vor den verschiedenen Regalen ent- 
langlauft 

In Verbindung mit Fabriken, LagerhSusern und Shnli- 
chem werden automatisierte Lager eingesetzt, die eine 
Reihe von Regalen aufweisen, welche ihrerseits wieder 
eine Anzahl von Fdchem umfassen, die in einer Matrix- 
form zum zeitweisen Speichern von Produkten und 
WerkstOcken angeordnet sind, wobei ein Stapelkran ho- 
rizontal und vertikal vor Jeder dieser Reihen von Rega- 
len sich bewegt, urn GQter zwlschen einer Anliefersta* 
tion und den Regalen zu befdrdern. Der Stapelkran um- 
fafit ein Fahrzeug und eine Hebebtihne, welche sich ver- 
tikal entlang eines Mastes bewegt, der auf dem Fahr- 
zeug aufgestellt ist Verschiedene Sensoren und eine 
Steuerung, die mtt den Sensoren verbunden ist, sind an 
dem Stapelkran vorgesehen, und das Laufen des Fahr- 
zeuges und die vertikale Bewegung der Hebebiihne 
werden durch die Steuerung gesteuert 

Im allgemeinen wird eine Vorrichtung zum Detektie- 
ren der Stellung einer Hebebflhne vorgesehen, um die 
vertikale Bewegung der Hebebiihne zu steuern. Ein 
Dock ist an dem Mast vorgesehen, wahrend auf der 
Hebebahneseite eine Dockdetektorvorrichtung ange- 
bracht ist Die angezeigten Stellungen des Docks, die 
durch die Vcrtikalbewegung der Hebebuhne eingenom- 
men werden, sind zwei Haltestellungen, welche an ei- 
nem oberen und einem unteren Niveau einer Gabelzo- 
ne, in der die Gabel in ausgefahrenen Zustand auf- und 
abbewegt werden kann, entsprechen. 

Wenn die GQter zu den Regalen gebracht werden 
solien, halt die HebebOhne an dem oberen Niveau an, 
strcckt eine Gabel mit den GQtem darauf vor und geht 
dann auf das untere Niveau. Wahrend dieser AbwSrts- 
bewegung werden die Gttter auf der Gabel auf dem 
Regal abgelegt, Umgekehrt halt beim Aufnehmen der 
GQter von den Regalen die HebebOhne auf dem unteren 
Niveau an, streckt die Gabel hervor, geht dann hoch. 
nimmt die GUter von den Regalen, halt dann auf dem 
oberen Niveau an und zieht die Gabel zurilck. 

Die Endhaltestellungen werden in der obigen Weise 
festgelegt, jedoch wenn die Vcrtikalbewegung der He- 
bebOhne angehalten werden soil, wird dieser Schritt 
durch den Vorgang des Abbremsens von einer hohen 
Geschwindigkeit durchgefUhrt, wobei das Dock in ei- 
nem Zustand von sehr nledriger Geschwindigkeit de- 
tektiert und angehalten wird, um den Impuls der Hebe- 
bOhne zu minimieren und die Anhaltegenauigkeit zu 
verbessem. Um die Dauer, welche eine Hochgeschwin- 
digkeits-Vertikalbewegung der HebebOhne erlaubt, so- 
lange wie mdglich zu gestalten, ist es zum Verbessem 
der Betriebseffizienz und der Anhaltegenauigkeit pas- 
send, eine genaue Anhaltestellung zu erifassen, wodurch 
eine genaue Startstellung fOr die Abbremsung von einer 
hohen Geschwindigkeit bekannt ist, und zu veranlassen, 
daB die HebebOhne die Anhaltestellung unmittelbar 
nach dem Ende der Abbremsung ereicht, wenn die fOr 
die Abbremsung erforderliche Strecke konstant ist 

Es ist ein Verfahren bekannt, bei dem die Drehung 
eines Motors, welcher ein lineares Hebeteil wie bei- 
spiebweise eine Kette oder einen Draht zum vertikalen 
Bewegen einer HebebOhne antreibt, durch einen Enco- 
der detektiert wird, wonach die Anzahl der Drehungen 
des Motors von einer Bezugssteliung abgezahlt wird 
und das Ergebnis in eine vertikale Strecke umgerechnet 



wird, um eine Anhaltestellung zu bestimmen. Bei diesem 
Verfahren andert sich die Spannung, die auf das lineare 
Hebeteil ausgeObt wird, in Abhangigkeit davon, ob GO- 
ter auf der HebebOhne geladen sind oder nicht, oder 

5 abhangig von dem Gewicht der GOter, was zu einer 
Expansion oder Kontraktion des linearen Hebeteils 
fflhrt, was wiederum einen Fehler verursacht 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, einen Sta- 
pelkran zur Verfflgung zu stellen, der mit einer Steue- 

10 rung versehen ist, welche eine genaue Bestimmung ei- 
ner Anhaltestellung erlaubt 

Zur Ldsung der.oben erwahnten Aufgabe ist ein Sta- 
pelkran gemaB Anspruch 1 vorgesehen, wobei vorteil- 
hafte Ausgestaltungen in den begleitenden Unteran- 

15 spruchengekennzeichnetsind. 

Der erfindungsgemaSe Stapelkran hat eine Steue- 
rung, die in der Lage ist, eine HebebOhne des Stapelkra- 
nes unabhang^g von der Expansion und Kontraktion 
eines linearen Hebeteils, wie beispieisweise einer Kette 

20 oder einem Draht, wie sie durch eine Anderung der Last 
auf der HebebOhne verursacht werden, genau anzuhal- 
ten. 

In dem Stapelkran gemaB der Erfindung wird eine 
Steuerung unter BerOcksichtigung der Tatsache ausge- 

25 fOhrt daB eine Expansion oder Kontraktion des linearen 
Hebeteils auftritt, wenn die Hebebuhne vertikal zwi- 
schen einer oberen und einer unteren Niveau in der 
Gabelzone sich bewegt Insbesondere, wenn die Hebe- 
bOhne vom unteren zum oberen Niveau hoch geht, wah- 

30 rend die Gabel hervorgestreckt wird, wird eine grdBere 
Last auf das lineare Hebeteil ausgeObt, wegen der Ober- 
tragung von GOtem von dem Regal auf die Gabel, so 
daB das lineare Hebeteil sich ausdehnt Umgekehrt, 
wenn die HebebOhne von der oberen auf das untere 

35 Niveau herunterfahrt, zieht sich das lineare Hebeteil 
zusammen, wegen der Ablieferung der GOter auf die 
Regale. 

Die Steuereinrichtung veranlaBt daB ein Antriebs- 
grOBenwert in einer vorbesthnmten Stellung der An- 

40 triebsgr6Ben-Detektoreinrichtung zum Anzeigen einer 
AntriebsgrdBe fflr das lineare Hebeteil in der Speicher- 
einrichtung gespeichert wird, wonach dieser Wert aus 
der Speichereinrichtung ausgelesen und als Bezugswert 
bei der Steuerung des Betriebes des linearen Hebeteiles 

45 verwendet wird. Daher wird zur Korrektur einer Ab- 
weichung zwischen dem gespeicherten Wert basierend 
auf der Expansion oder Kontraktion des linearen Hebe- 
teils und der tatsachlichen Stellung der gespeicherte - 
Wert in der Speichereinrichtung wahrend der vertikalen 

50 Bewegung der Hebebflhne zwischen dem oberen und 
unteren Niveau in der Gabelzone aktualisiert Da das 
obere und untere Niveau jeweils durch die Niveau-De- 
tektor-Einrichtung detektiert wird, wird ein genaues Ni- 
veau angezeigt, unabhan^g von der Expansion oder 

55 Kontraktion des linearen Hebeteils, und aufgrund des 
Detektierens eines AntriebsgrdBenwertes in der An- 
triebsgrOBenwert-Detektor-Emrichtung zu dieser Zeit, 
ist es mdglich, die Korrektur des Wertes auszufOhren. 
Bei dem erfmdungsgemaBen Stapelkran werden ge- 

60 messene Positionswerte, die durch die oberen und unte- 
ren Niveau- Detektoreinrichtungen erhalten wurden, 
und die AntriebsgrOBen-Detektoreinrichtung und die 
gespeicherten Werte m dem Speicher miteinander ver- 
glichen, wenn die GOter aufgenommen oder abgeladen 

65 werden, um die gespeicherten Werte zu aktualisieren, 
wobei de Steuereinrichtung die bestimmte Anhaltestel- 
lung genau kennt, unabhdngig von der Expansion oder 
Kontrakdon des linearen Hebeteils. Folglich kann die 
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Hebebtihne die bestimmte Anhaltestellung genau und in Fig. I angezeigt ist, namlich der Stellung, wo die Gabel 7 
einer kurzen Zeit erreichen, wobei die Zykluszeit ver- sich auf dem oberen Niveau Lu befindet, detektiert der 
kurzt werden kann. obere photoelektrische Sensor 3 nicht die Platte 5, well 
Ein AusfQhrungsbeispiel der Erfindung wird anhand er sich uber der Platte 5 befindet, wohingegen die opti- 
der beigefflgten Zeichnungen beschrieben. Es zeigen: 5 sche Achse L des unteren photoelektrischen Sensors 4 
Fig. la, b und c eine Aufsicht, eine Vorderansicht bzw. durch die Platte 5 geschnitten wird, wodurch diese Plat- 
eine Seitenansicht, die einen Niveau-Detektorteil eines te detektiert wird Andererseits in der Stellung, die 
Stapelkrans gem&B einer AusfQhrungsform der vorlie- durch eine gestrichelte Linie angezeigt ist, namlich in 
genden Erfindung zeigen; der Stellung, wo die Gabel 7 sich auf dem unteren Ni- 
Fig. 2 eine Ansicht, die eine Beziehung in der Stellung 10 veau Ld befindet, detektiert der obere photoelektrische 
zwischen einer Gabel und Gestellen in der gleichen SensorS die Platte 5, wohingegen der unterephotoelek- 
Ausfflhrungsform zeigt; trische Sensor 4 diese Platte nicht detektiert Daher ent- 
Flg. 3 ein Diagramm. das EIN-AUS-Wechsel zweier spricht der Zustand, in dem einer der oberen und unte- 
photoelektrischer Sensoren zeigt, die in den Ausfuh- ren photoelektrischen Sensoren 3, 4 die Platte 5 detek- 
rungsformen eingesetzt sind; und 15 tiert, dem Gabelvorstreckniveau, und es kann daraus 
Fig. 4 ein Blockdiagramm, das die Hauptteile eines geschlossen werden, daB, wenn nur der untere photo- 
Steuerabschnittes in der Ausfuhrungsform zeigt elektzische Sensor 4 die Platte 5 detektiert, sich die Ga- 
in den Fig. la, lb und Icbewegt sich eine Hebebuhne bel auf dem oberen Niveau Lu befindet, wohingegen 

1 vertikalentlangeinesMasteslAufderHebebflhneist sich die Gabel auf dem unteren Niveau Ld befindet, 
ein oberer photoelektrischer Sensor 3 und ein unterer 20 wenn nur der obere photoelektrische Sensor 3 die Platte 
photoelektrischer Sensor 4 Seite an Seite in vertikaler 5 detektiert 

Richtung angeordnet Eine Platte 5, wie sie in der Zeich- Fig. 3 ist ein Diagranun, das die EIN*AUS-Wechsel 

nung erlflutert ist, ist an der Seite des Mastes 2 in einer der oberen und unteren photoelektrischen Sensoren 3, 4 

Anzahl vorgesehen, die der Anzahl der Regalfacher ent- mit dem Anheben der HebebQhne 1 zeigt. Die Signale 

spricht Die oberen und unteren photoelektrischen Sen- 25 sind in einem invertierten Zustand gezeigt, wobei ange- 

soren 3, 4 emittieren jeweils entlang einer optischen nommen wird, daB die Sensoren 3 und 4 einschalten, 

Achse L, wodurch die Platte 5 detektiert wird Beide wenn die optischen Achsen L durch die Platte 5 ge- 

Sensoren sind mit einer Steuerung 8 verbunden, die in kreuzt werden, wohingegen die Sensoren ausschalten, 

Fig. 4 gezeigt ist wenn die optischen Achsen L nicht verstellt sind 

Bel der vertikalen Bewegung der Hebebuhne 1 wer- 30 Wenn die HebebOhne 1 hochfahrt, wird die optische 

den die optischen Achsen L des oberen und unteren Achse L bzw. der obere photoelektrische Sensor 3 bei a 

photoelektrischen Sensores 3, 4 durch die Platte 5 ge- durch die Platte 5 gekreuzt und der Sensor 3 schaltet 

schnitten, so daB beide Sensoren EIN und AUS wieder- ein. Zu dieser Zeit bleibt der untere photoelektrische 

holea Da beide Sensoren Seite an Seite in vertikaler Sensor 4 auf AUS. Wenn die HebebQhne 1 weiter an- 

Richtung angeordnet sind, schalten sie EIN und AUS zu 35 steigt und b erreicht, wird auch die optische Achse L des 

verschiedenen Zeiten. unteren photoelektrischen Sensors 4 durch die Platte 5 

Mit Bezug auf Fig. 2 wird ein Detektierverfahren fur geschnitten und der Sensor 4 schaltet auf EIN. Der mitt- 

ein Gabelvorstreckniveau beschrieben. We in dieser lere Punkt zwischen a und b entspricht dem unteren • 

Fig. gezeigt ist, wird eine Gabel 7 auf der Hebebuhne 1 Niveau Ld 

vorgestreckt Oder zurOckgezogen, auf einem oberen Ni- 40 Wenn die HebebQhne i weiter hochfahrt und c er- 
veau Lu oder einem unteren Niveau Ld, wobei in einer reicht, schaltet der obere photoelektrische Sensor 3 auf 
Gabelzone zwischen dem oberen und dem unteren Ni- AUS und bei d geht der obere Sensor 4 auf AUS, wobei 
veau Lu, Ld, die HebebQhne 1 sich vertikal in einem das obere Niveau Lu dazwischen liegt Dieses Verfah- 
vorgestreckten Zustand der Gabel 7 bewegt. Insbeson- ren ist das gleiche fQr die Aufnahme und die Ablieferung 
dere wird die Gabel 7 zumAufnehmen der GuterW von 45 von Giitem zwischen einer Eingabe/Ausgabe-Station, 
dem Gestell 6 auf einem oberen Niveau Ld aufgestellt welche zum Herein- und Herausnehmen von Giitem 
und danach vorgestreckt dann wird die HebebOhne 1 aus Regalen m einem automatisierten Lager ist 
nach oben bewegt, um das Gut W aufzunehmen und auf Es ist wunschenswert daB der vertikale Abstand zwi- 
einem oberen Niveau Lu wird die Gabel zurtickgezo- schen dem oberen und unteren photoelektrischen Sen- 
gen. Umgekehrt wird zum Ausliefem des Gutes W auf 50 sor 3, 4 so kurz wie mCglich ist um eine genaue Positio- 
dem Gestell 6 die Gabel 7 mit dem Gut W darauf an nierung zu ermdglichen. Doch ist die Verkflrzung dieses 
dem unteren Niveau Lu vorgestreckt wonach die Hebe- Abstandes begrenzt durch die Genauigkeit des oberen 
bOhne 1 nach unten bewegt wird, so daB das Gut auf das photoelektrischen Sensors 3 und des unteren Sensors 4. 
Gestell 6 Qbertragen wird und die Gabel 7 wird auf dem Daher wird eine Feineinstellung der Position unter Ver- 
unteren Niveau Ld zuriickgezogen. 55 wendung eines Encoders 9, der eine Vertikalbewegung 

Die Lange in Vertikalrichtung der Platte 5 ist gleich der Hebebuhne 1 detektiert ausgefOhrt 

dem Abstand zwischen dem oberen Niveau Lu und dem Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, das die Hauptteile eines 

unteren Niveau Ld d. h. der Strecke des Gabelzonenab- Steuerabschnittes des Stapelkrames gem^ der Erfln- 

schnittes. Die Platte 5 mit dieser LUnge ist an dem Mast dung zeigt 

2 vorgesehen, so daB sie eine Stellungsbeziehung ent- eo In dieser Figur steuert die Steuerung 8 einen Hebe- 
sprechend dem oberen und unteren photoelektrischen motor 10, der eine Kette zum Bewegen der Hebebuhne 
Sensor 3, 4 einnimmt, die durch eine durchgezogene 1 nach unten oder nach oben antreibt Die Umdrehung 
Linie in den Fig. la und lb angezeigt sind wenn die des Hebemotors 10 wird durch den Encoder 9 detek- 
Gabel 7 sich auf dem oberen Niveau Lu befindet und tiert Der obere und untere photoelektrische Sensor 3, 4 
daB sie eine Stellungsbeziehung einnimmt, die durch es ist mit der Steuerung 8 verbunden. 

gestrichelte Linie angezeigt ist, wenn die Gabel 7 sich In dem oben beschriebenen Verfahren steuert die 

auf dem unteren Niveau Ld befindet Steuerung 8 die Vertikalbewegung der HebebQhne 1 in 

In der Stellung, die durch eine durchgezogene Linie in der Gabelzone. Wie oben erwihnt wurde, wird der En- 
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coder 9 far die Feineinstellung der Position des unteren 
Nlveaus Ld und des oberen Niveaus Lu zwischen a und 
b und zwischen c und d jeweils verwendet Insbesondere 
die Strecken x und y, die in Fig. 3 gezeigt sind» werden 
vorher vermessen und in einen Speicher 1 1 gespeichert, 5 
wonach beim Empfang der Werte des Encoders 9 die 
Steuerung 8 eine RQckkopplungssteuerung far den He- 
bemotor 10 ausQbt, urn mit den gespeicherten Werten in 
Obereinstimmung zu kommea 

Die Steuerung 8 steuert das Abbremsen der Hebe- 10 
bQhne 1 auf der Grundlage von Daten, die in dem Spei- 
cher 11 gespeichert sind In dem Speicher 11 sind die 
Adressen des oberen und unteren Niveaus Ld, Lu in 
Bezug auf jedes Regal und jede Station gespeichert Die 
Adressen von vorbestimmten Anhaltestellungen wer- 15 
den als Werte des Encoders 9 gespeichert Beispielswei- 
se wird auf der Grundlage eines Bezugswertes des En- 
coders 9, der erhalten wird, wenn die Hebebuhne auf das 
unterste Niveau gefahren wurde, ein Wert des Encoders 
bis zum Erreichen des unteren Niveaus Ld und des obe- 20 
ren Niveaus Lu gespeichert Diese Werte sind als Werte 
des Encoders 9 jeweils zu dem Zeitpunkt gespeichert, 
wenn der Niveau-Detektor eine bestimmte Stellung in 
einem Testlauf vor dem Start des Betriebes detektiert 

Wenn die Hebebiihne 1 an einer bestimmten Anhalte- 25 
stellung angehalten werden soli, liest die Steuerung 8 die 
Adresse der Anhaltestellung aus dem Speicher 11 aus. 
Da die zum Abbremsen der Hebebflhne 1 erforderliche 
Strecke konstant ist, startet die Steuerung 8 die Ab- 
bremsung um diese Strecke vor der Anhaltestellung, 30 
d. h* in einer unteren Stellung, wenn die HebebQhne 1 
hochfahrt oder in einer oberen Stellung, wenn die Hebe- 
bQhne herabfahrt, so daG die HebebQhne 1 die Anhalte- 
stellung gerade nach dem Beginn der sehr niedrigen 
Geschwindigkeit erreicht (eine niedrige Geschwindig- 35 
keit, die den sofortigen Stop der HebebQhne erlaubtX 
nach dem Ende der Abbremsung. 

Da die Bewegungszeit der HebebQhne 1 bei sehr 
niedriger Geschwindigkeit sehr kurz ist, ist es mdglich. 
die Zykluszeit des Stapelkranbetriebes zu minimieren. 40 
Dies erfordert eine genaue Adressierung der Anhalte- 
stellung. Wenn diese ungenau ist, dann wird die Bewe- 
gungszeit der HebebQhne 1 bei sehr niedriger Ge- 
schwindigkeit langer und damit wird die Zykluszeit ISn- 
ger Oder ein OberschieBen kann auftreten. 45 

Eine Abweichung zwischen der tatsSchlichen Anhal- 
testellung und der gespeicherten Adresse kann auftre- 
ten aufgrund der Dehnung oder Kontraktion der Kette 
zum Bewegen der HebebQhne 1 nach oben oder nach 
unten. Insbesondere Sndert sich die Spannung der Kette 50 
entsprechend. ob GQter auf der HebebQhne 1 sich befm- 
den Oder abhfingig vom Gewicht der GQter, was zu 
einer Expansion oder Kontraktion der Kette fQhrt Da 
der Encoder 9 die Umdrehung des Hebemotors 10 de- 
tektiert, Qbt eine Expansion oder Kontraktion der Kette 55 
einen EinfluQ auf denselben aus. 

Eine solche Expansion oder Kontraktion der Kette 
tritt in der Gabelzone auf. Insbesondere, wenn die He- 
bebQhne 1 die Aufnahme oder Ablieferung von GQtem 
bei den Regalen oder der Station ausQbt, wahrend sie 60 
vcrtikal in der Gabelzone in einem vorgestreckten Zu- 
stand der Gabel 7 sich bewegt Wann die Gabel 7 die 
GQter aufnimmt, wird die HebebQhne 1 schwerer und 
die Gabel expandiert, wohingegen ein Abladen der GQ- 
ter von der Gabel 7 die HebebQhne erleichtert und die gs 
Kette zusammenziehen I&3t 

Daher wird an den Punkten b oder c die Adresse 
aktuaiisiert Im folgenden wird das Verfahren zum Ak- 



tualisieren am Punkt c beschrieben. Wenn die HebebQh- 
ne 1 mit der vorgestreckten Gabel 7 hochsteigt, dann 
dehnt sich die Kette aus wegen der Aufnahme von GQ- 
tern von dem Regal oder der Station. Da die Kette sich 
in einem expandierten Zustand befmdet schaltet der 
obere photoelektrische Sensor 3 nicht aus, selbst wenn 
der Wert des Encoders 9, der die Umdrehung des Hebe- 
motors 10 detektiert, mit dem Wert Qbereinstimmt, der 
durch Abziehen von y von dem oberen Niveau Lu, der 
in dem Speicher 11 gespeichert ist, resultiert Wenn der 
Motor 10 sich weiterdreht. dann geht der Sensor 3 auf 
AUS. 

Die Strecke entsprechend der Dauer der Zeit, wenn 
der Wert des Encoders 9 mit dem gespeicherten Wert 
Qbereinstimmt, bis zu dem Zeitpunkt, wenn der obere 
photoelektrische Sensor 3 auf AUS geht, ist genau die 
AusdehnungsgraBe der Kette. Daher wird der gespei- 
cherte Wert von dem Wert abgezogen. der erhalten 
wird, wenn der obere photoelektrische Sensor 3 aus- 
geht, und die so erhaltene Strecke wird von der be- 
stimmten Anhaltestellung, die in dem Speicher II abge- 
speichert ist, abgezogen und das Ergebnis als neuer 
Wert in dem gleichen Speicher 11 gespeichert, wonach 
die Steuerung auf der Basis dieses neuen Wertes ausge- 
fuhrt wird. 

Das Verfahren zum Aktualisieren am Punkt b ist um- 
gekehrt zum obigen. Wenn die HebebQhne 1 sich nach 
unten bewegt, dann schaltet der untere photoelektri- 
sche Sensor 4 auf AUS und danach stimmt der gespei- 
cherte Wert von Punkt b mit dem Wert des Encoders 9 
Qberein. Daher wird zu den Werten der bestimmten 
Anhaltestellung, die in den Speicher 11 gespeichert ist, 
eine Differenz der zwei addiert, um den gespeicherten 
Wart zu aktualisieren. 

Durch Aktualisieren der Adressen einer bestimmten 
Anhaltestellung ist es mdglich, jedesmal, wenn die He- 
bebQhne die Aufnahme oder Ablieferung von GQtem 
ausfQhrt, die bestimmte Anhaltestellung genau zu ken- 
nen. unabhangig von der Expansion oder Kontraktion 
der Kette. 

PatentansprQche 

1. Stapelkran gekennzeichnet, durch 

— eine Niveau-Detektoreinrichtung (3, 4) zum 
Detektieren. daB eine HebebQhne (1) sich auf 
einem oberen oder unteren Niveau in einer 
Gabelzone, in der die Gabel in ausgefahrenen 
Zustand auf- und abbewegt werden kann, be- 
findet, 

— eine AntriebsgrdBen-Detektoreinrichtung 
(9, 10) zum Detektieren einer AntriebsgrdBe 
fQr ein Uneares Hebeteil, 

— eine Speichereinrichtung (11) zum Spei- 
chem eines AntriebsgrfiBenwertes in einer 
vorbestimmten Stellung, und 

— eine Steueremrichtung (8) zum Steuern des 
Betriebes des linearen Hebeteiles auf der Basis 
der gespeicherten Werte, 

— wobei die in der Speichereinrichtung (11) 
gespeicherten Werte aktuaiisiert werden, 
wenn die HebebQhne sich vertikal zwischen 
dem oberen und unteren Niveau der Gabelzo- 
ne bewegt 

Z Stapelkran nach Anspruch 1, worin die Strecke 
der Gabelzone gleich der Lftnge einer Platte (5) in 
vertikaler Richtung ist, die an einem Mast (2) vor- 
gesehen ist, an dem die HebebQhne (1) sich entlang 
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bewegt, und wobei die Niveau-Detektoreinrich- 
tung (3, 4) einen oberen und einen unieren photo- 
elektrischen Sensor zum Detektieren der Platte (5) 
aufweist 

3. Stapelkran nach Anspnich 1 oder 2, worin eine 5 
AntriebsgrdQendetektoreinrichtung (9, 10) einen 
Motor (10) umfaBt, welcher das lineare Hebeteil 
zum Bewegen der HebebQhne nach oben oder nach 
unten antreibt, und einen Encoder (9) zum Detek- 
tieren der Umdrehung des Motors (10). 10 
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